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Аннотация.Цели радара, отраженный от которых сигнал изменяется по амплитуде как функция времени,
часто встречаются на практике. В данной статье предлагается полный анализ CFAR обнаружения флук-
туирующих целей, когда пост-детекторная часть приемника радара интегрируетМ отраженных импульсов
от 2 флуктуирующих целей с двумя и четырьмя степенями свободы и работает в неидеальном окружении.
Учитывая важность моделей Сверлинга, представляющих большое количество таких типов целей, рас-
смотрено адаптивное обнаружение только такого класса флуктуирующих моделей. Модели Сверлинга I,
III представляют флуктуирующие цели между сканированиями, тогда как модели II, IV отражают флук-
туации между импульсами. Получены точные выражения вероятностей обнаружения для каждой из упо-
мянутых моделей. Предложена простая и эффективная процедура расчета характеристик обнаружения для
алгоритмов с фиксированным и адаптивным порогами. В случае CFAR обнаружения оценка уровней мощ-
ности шума из переднего и заднего окон основана на технологии CA. Характеристики предложенного об-
наружителя проанализированы для идеального окружения и в случае присутствия ложных целей наряду с
интересующей целью. Считается, что первичные и вторичные мешающие цели флуктуируют согласно че-
тырем, упомянутым выше, моделям Сверлинга. Результаты расчетов показали, что при сильном отражен-
ном сигнале характеристики обнаружения имеют наилучшие показатели в случае модели IV, а наихудшие
— в случае модели I. Кроме того, модель II имеет лучшие показатели обнаружения, чем модель III. При
слабом отраженном сигнале наблюдаются обратные закономерности. Результаты справедливы как для ал-
горитмов с фиксированным порогом, так и для алгоритмов с адаптивным порогом
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I. ВСТУПЛЕНИЕ
В простейшем смысле радар является
средством сбора информации об удаленных
объектах или целях путем посылки электро-
магнитных волн в их сторону и анализа отра-
женных сигналов.
Существуют два аспекта статистической
задачи обнаружения. Первый связан с фоно-
вым шумом, который имеет случайную приро-
ду. В отсутствие фонового шума обнаружение
не является сложной задачей: независимо от
силы отраженного сигнала цель может быть
обнаружена при необходимом коэффициенте
усиления в приемнике. Однако фоновый шум
вносит ограничение на минимальное значение
обнаруживаемого отраженного сигнала. Во-
прос о существовании цели заключается в при-
нятии решения о наличии в зоне наблюдения
шума или смеси шума с сигналом.
Известно множество источников фоново-
го шума, включая внешние излучения посто-
ронних источников и внутренний термический
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